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得られた各点の 3 次元座標データから，もとの 3 次元世界を平面となめらかな曲面で記述する手法
を提案し実験で有効性を確めた。まず数個の点からなる面素を抽出し，その属性の類似性から平面，
曲面，不明領域に分類する。次に不明領域を，それらに隣接する曲面に統合して，視野内の世界の記
述を得る。
物体認識をするためには，あらかじめ個々の物体の学習をする。単独の物体からなる世界の記述が
物体のモデルとして登録される。学習が終了すると，未知の世界の記述と物体モデルとの照合を，デ
ータ駆動とモデル駆動の手法を組合せて行い，視野内の個々の物体を識別し， 位置， .姿勢を決定す
る。
本研究は， 従来は困難とされた複雑な形状の物体が積み重ねられた世界を認識するコンビュー
-548-
タの目の手法を確立し 工場などの自動化にも貢献した。
このため学位論文として価値あるものと認める。
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